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逐次高次化法とは n 次系の最適制御を n-l 次系の最適制御法則を用いて決定する方法である。こ
れを用いて 1 次系、 2 次系と逐次高次化することにより n 次系の最適制御法則が求められる。この方
法は状態変数の一つに制限のある場合に容易に拡張され、船の最短時間変針操舵の制御法則を求める
問題に応用で、きることが明らかにされた。
実験に用いた船の動特性を海上実験により同定し、このパラメータを用いた最適制御を手動操舵に
より実行した。この結果は計算機によるシミュレーションの結果とよく合致したことが報告きれた。
従って船に計算機を塔載した場合に本論文の方法により効率よく最短時間変針操舵が実行できること
が実証された。
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